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Die Berner Fachhochschule nimmt regelmdssig am Eurobot-Wettbewerb
teil. Eurobot ist ein internationaler Amateur Roboter Wettbewerb, in dem
es darum geht mit einem autonomen Roboter vordefinierte Aufgaben zu
l6sen. Um beim Wettbewerb erfolgreich zu sein ist ein zuverldssiges Navi-
gationssystem von entscheidender Bedeutung. In dieser Thesis wird ein
neues Lidar (Light detection and ranging) basierendes System entwickelt

und auf seine Eignung fiir den Wettbewerb gepriift.

Ausgangslage
Die beim Eurobot-Wettbewerb eingesetzten Roboter
missen autonom auf dem 2x3 Meter grossen Spiel-

tisch navigieren konnen. Dazu muss die aktuelle Posi-

tion bekannt sein. In den vergangenen Jahren wurde

zur Positionsschatzung Odometrie (Wegmessung) ver-

wendet. Doch dieses System hat grosse Schwachstel-
len. Um fiir zukiinftige Wettbewerbe besser geriistet
zu sein wurde desshalb im Rahmen dieser Bachelor
Thesis ein neues System zur Positionsschatzung ent-
wickelt.

LiDAR

Ein Lidar ist ein Gerat zur optischen Distanzmessung.
Die Messungen werden mithilfe eines Laserstrahles,
der tiber einen rotierenden Spiegel umgelenkt wird,
durchgefiihrt. Aus den gemessenen Entfernungen
kann eine Karte der umliegenden Umgebung berech-
net werden.

Umsetzung

Es gibt mehrere mogliche Positionierungsméglichkei-
ten fiir das Lidar. Die verschiedenen Moglichkeiten
wurden verglichen und die Montage des Lidars am

Rande des Spielfelds stellte sich als die erfolgverspre-

chendste heraus. Die Lidar Daten werden tiber eine

Montageort des Lidars

W-lan Verbindung auf den Roboter tibertragen. Dort
werden die Daten ausgewertet und mit den Daten ei-
ner IMU (Inertial measurement unit) kombiniert. Die
ermittelte Position wird per CAN-BUS an die anderen
Teilsysteme des Roboters gesendet.

Resultat

Das System konnte fertig implementiert werden und
ermoglicht die eigenstdndige Positionsbestimmung
des Roboters. Durch Tests konnte verifiziert werden,
dass das System unter Laborbedingungen zuverléssig
funktioniert. Doch mit dem aktuellen Stand ist ein Ein-
satz am Wettbewerb noch nicht méglich. Wenn sich
ein Gegner zwischen dem Roboter und dem Lidar be-
findet scheitert die Positionsbestimmung. Durch eine
Kombination mit der bestehenden Odometrie sollte es
moglich sein das System einsatzbereit fir den Wettbe-
werb zu machen.

Eingesetztes Lidar
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